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Abstract of DE1 98391 93 

Prior art includes a device for controlling and 
monitoring a vehicle, comprising a first system (1) 
presenting a radio-based driver information for 
position fixing and/or as navigation aid and a 
second system (3) for evaluating data for 
technical operating states of the vehicle. These 
systems usually operate independently of each 
other, notably because many motor vehicles 
have only the second (3) and not the first system. 
The aim of the invention is to reduce the total 
cost and space required for the use of both 
systems (1 , 3) or for additional functions to be 
made available in one of the systems without 
significant extra effort. To this end the two 
systems (1, 3) are interconnected in such a way 
that data provided by a single detector (4) is 
evaluated by both systems (1 , 3) for different 
purposes. 
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Die folgenden Angaben sind den vom Anmelder eingereichten Unterlagen entnommen 

@ Vorrichtung zur Steuerung und Uberwachung eines Fahrzeuges 

® Stand der Technik ist eine Vorrichtung zur Steuerung 
und Uberwachung eines Fahrzeugs mit einem ersten Sy- 
stem mit Radio-Fahrerinformationen fur elne Standortbe- o 
stimmung und/oder Navigationshilfe und mit einem zwei- 
ten System zur Auswertung von Daten fur technische Be- 
tnebszustande des Fahrzeugs. 

Diese Systeme arbeiten in der Regel unabhangig vonein- 
ander, zumal viele Kraftfahrzeuge nur das zweite, aber 
nicht das erste System besitzen. 

Durch die Erfindung soil erreicht werden, daft der Ge- 
samtaufwand fur Kosten und Raumbedarf im Falle der 
Anwendung beider Systeme verringert wird oder in ei- a 
nem der Systeme bhne grofcen Mehraufwand zusatzliche 
Funktionen erschlossen werden. Das wird dadurch er- 
reicht, daft die beiden Systeme derart miteinander ver- 
knupft sind, daft ein von einem einzigen Geber (4) gelie- 
fertes Datum in beiden Systemen fur unterschiedliche 
Zwecke ausgewertet wird. 
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DE 198 39 193 A 1 

Beschreibung 
Stand derTechnik 

5 Die Erfindung geht aus von der Gattung, wie sie im unabhangigen Patentanspruch 1 angegeben ist. 

In Fahrzeugen, wie insbesondere Kraftfahrzeugen, ist es bekannt, zur Erhohung der Verkehrssicherheit und zur Ver- 
besserung des Fahrkomforts dem Fahrer eine automatische Standortangabe und Navigationshilfe zu einem gewiinschten 
Ziel anzubieten. Die Werte fiir die Standortbestimmung werden zum Beispiel von einem Satelliten-Navigationssystem 
GPS (global positioning system) geliefert. Zusatzlich sind, insbesondere fur die Navigationshilfe, im Fahrzeug Sensoren 

10 oder Geber vorgesehen, die Daten iiber das Fahrzeug liefern wie Raddrehzahl, zuruckgelegte Fahrstrecke oder gefahrene 
Kurven. 

Es ist andererseits auch bekannt, im Fahrzeug unabhangig von einer Standortbestimmung oder Navigationshilfe mit 
Sensoren oder Gebem Daten iiber Betriebszustande des Fahrzeuges wie zum Beispiel T&nkinhalt, Geschwindigkeit und 
Temperaturen zu ermitteln und fur eine Anzeige, eine Warnung oder sonstige MaBnahmen zu verwenden. 
15 Diese beiden Systeme, namlich das erste System fur die Standortbestimmung und die Navigationshilfe einerseits und 
das zweite System zur Ermittlung von Daten iiber technische Betriebszustande des Fahrzeugs andererseits, arbeiten in 
der Regel unabhangig voneinander, zumal viele Kraftfahrzeuge wohl mit dem zweiten System, nicht aber mit dem ersten 
System ausgeriistet sind. Die gleichzeitige Anwendung beider Systeme in einem Kraftfahrzeug stellt einen nennenswer- 
ten Aufwand hinsichtlich Komponenten, Raumbedarf und Stromverbrauch dar. 

20 

Vorteile der Erfindung 

Der Anmeldungsgegenstand mit den Merkmalen des Patentanspruchs 1 hat folgende \brteile: Durch die gemeinsame 
Ausnutzung der Sensoren oder Geber fur wenigstens zwei Systeme werden eine Verringerung der Anzahl an Komponen- 

25 ten und eine Kostenreduzierung erreicht. Ebenso konnen Daten, die an sich nur in einem der Systeme gewonnen und ver- 
wertet werden, zusatzlich in dem anderen System oder den anderen Systemen ausgewertet und fur verschiedene neuar- 
tige Funktionen oder Zwecke verwendet werden, ohne daB dafur zusatzliche Sensoren oder Geber fur diese Daten not- 
wendig sind. Es werden also mit geringem Aufwand in mehreren Systemen neuartige Funktionen erschlossen, die insbe- 
sondere der Verkehrssicherheit und der Entlastung des Fahrers dienen. Neben den bisher ublichen Systemen gilt dies 

30 auch fur weitere kiinftige Systeme, die verkehrsspezifische Telematikdaten liefern. Telematik ist ein aus den Begriffen 
Telekommunikation und Informatik gebildeter BegrifF fiir das Fachgebiet der Informatik, das sich mit dem Einsatz infor- 
matischer Komponenten, Verfahren und Systeme in der digitalen Telekommunikation befaBt. 
Vorteilhafte Weiterbildungen der Erfindung sind in den abhangigen Anspriichen angegeben. 

In der folgenden Beschreibung und der Zeichnung haben die verwendeten Symbole und Abkiirzungen folgende Be- 
35 deutung: 

ABS Anti Blockier System 

CAN Contoller Area Network 

FIS Fahrer Informations Systeme 
40 FS Fahrstrecke 

GALA Geschwindigkeitsabhangige Lautstarkeanpassung 

GPS global positioning system = Satelliten-Navigationssystem 

KF Komfortfunktionen 

MFMobilfunk 
45 NAV Navigation 

S Sensorik fur Daten 

TIM Trafic-Information-Memory 

TKTank 

TBF technische Betriebszustande des Fahrzeugs 
50 VF Fahrgeschwindigkeit des Fahrzeugs 

Bei der Erfindung wird somit die Tatsache vorteilhaft ausgenutzt, daB eine Reihe vom im Fahrzeug ermittelten Daten 
wie zum Beispiel Raddrehzahl, Geschwindigkeit oder Tankfullung, nicht nur fiir die Anzeige von technischen Betriebs- 
zustanden des Fahrzeugs gemaB dem genannten zweiten System, sondern auch fur die Standortbestimmung und die Na- 

55 vigationshilfe gemaB dem genannten ersten System notwendig oder zur Realisierung neuartiger Dienste und Erleichte- 
rungen fur den Fahrer zusatzlich einsetzbar sind. In umgekehrter Richtung gibt es in dem ersten System Daten wie zum 
Beispiel iiber den Streckenzustand, Fahrtroute und Wetterbedingungen, die zur Beeinflussung von technischen Betriebs- 
zustanden im Fahrzeug nutzlich sein konnen. Dadurch kann eine Anpassung des Fahrzeugs oder der Fahrweise an die je- 
weiligen Umstande ausgelost werden. Diese Anpassung kann iiber den Fahrer erfolgen, dem iiber eine Anzeige eine 

60 Empfehlung gegeben wird, die er dann ausfuhrt. Die Anpassung kann auch automatisch ohne EinschluB des Fahrers er- 
folgen, indem zum Beispiel bei Nebel automatisch eine NebelschluBleuchte eingeschaltet wird. In beiden Fallen werden 
somit in einem System benotigte neue Daten nicht mit zusatzlichen Sensoren oder Gebern erzeugt, sondern im Sinne ei- 
nes Datenaustauschs von dem anderen System bezogen. Jedes Datum braucht somit nur einmal mit einem Sensor oder 
Geber erzeugt zu werden. 

65 Eine erste Ausfuhrungsform der Erfindung geht aus von einem Fahrzeug, in dem in dem ersten System mit einer ersten 
Gruppe von Sensoren oder Gebern und in dem zweiten oder weiteren System mit einer zweiten oder weiteren Gruppe 
von Sensoren oder Gebern jeweils Daten ermittelt werden und einige Daten in beiden oder mehreren Systemen gleich 
sind. Dann wird durch die Zusammenfassung von Sensor oder Geber der beiden oder weiteren Systeme fur dasselbe Da- 
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turn zu einem Sensor oder Geber, der fur beide oder weitere Systeme wirksam ist, eine Kostenreduzierung erreicht. Aus 
Vereinfachungsgriinden beziehen sich die nachfolgenden Ausfuhrungen nur auf zwei Systeme. In der folgenden Tabelle 
1 sind Beispiele fur derartige, in wenigstens zwei Systemen verwertete Daten dargesteilt. Es ist zu erkennen, daB die je- 
weils von einem Sensor oder Geber gelieferten Daten in beiden Systemen fur zum Teil recht unterschiedliche Funktionen 
und Zwecke ausgewertet und eingesetzt werden. 



Tabelle 1 



Daten / info 


1 . bystem Radio /Flo 


2. System TBF 


GPS-Empfanger 


Navigation 


neue Telematikfunktionen (z.B. 
Ortung eines gestohlenen Fahr- 
zeugs) 


Geschwindigkeit 


Navigation, GALA, Sper- 
rung / Freigabe von Benut- 
zereingaben oder Anzeigen 


Anzeige 


Radimpulse 


Navigation 


Geschwindigkeitsmessung oder 
ABS 


Ruckwartsgang eingelegt 


Navigation 


Anzeige oder Getriebesteuerung 


Heckscheibenheizung 
eingeschaltet 


Navigation 


Anzeige 


Mobilfunk- bzw. Mobilte- 
lefonempfanger 


Telematik 


Mobiltelefon und neue Telematik- 
funktionen (s.o.) 


Motordrehzahl 


GALA 


Anzeige, Drehzahlbegrenzung 


Licht eingeschaltet 


Beleuchtung, Tag- 
/Nachtdesign 


Beleuchtung, Anzeige oder Warn- 
summer 


Zundschlussel gesteckt 


Weckeingang 


Weckeingang 


Zundung eingeschaltet 


Weckeingang 


Weckeingang, Anzeige 


Uhrzeit, Funkuhr 


TIM-Meldungen, Berech- 
nung der geschatzten An- 
kunftzeit, Selektion von 
relevanten Verkehrsmel- 
dungen, EinfluB auf die 
Routenwahl (z. B. ist die 
Verkehrsdichte oft zeitab- 
hangig) 


Anzeige, zeitgesteuerte Funktio- 
nen (z. B. Einschalten der Stand- 
heizung / Klimaanlage) 


Fahrzeugspezifische Da- 
ten, wie Bereifung (z. B. 
Luftdruck. Grofce, Typ) 


Navigation 


Luftdruck, Fahrwerkabstimmung 



Eine zweite Ausfuhrungsform der Erfindung geht davon aus, daB in dem zweiten System Daten ermittelt und verwertet 
werden, die im ersten System nicht vorhanden sind. Dann werden die im zweiten System vorhandenen Daten zusatzlich 
dem ersten System zur Verwertung zugefuhrt. Diese Ausfuhrungsform bringt weniger eine Kostenverringerung. Der 
Vorteil besteht darin, daB im ersten System, also in der Standortbestimmung und der Navigationshilfe, neue Funktionen 
und Moglichkeiten erschlossen werden, ohne daB dafiir im ersten System zusatzliche Sensoren oder Geber benotigt wer- 
den. Beispiele fur diese Ausfuhrungsform sind in der folgenden Tabelle 2 dargesteilt. 



DE 198 39 193 A 1 



Tabelle 2 



2. System 
Fahrzeug-Daten TBF 


1. System 
Radio /FIS NAV 


Bremsflussigkeits-Defekt, Bremsbelagstar- 
w iu geriny, wJurucKTenier, MOiorierTipe- 
ratur-Fehler, usw. 


Muiomatiscne Anzeige von werKStatten dzw. 
Zielfuhrung dorthin, ggf als Zwischenziel 


Servicestorungen, 

z.B. Tank leer, Waschwasser leer, usw. 


Automatische Anzeige von Tankstellen bzw. 
Zielfuhrung dorthin, ggf als Zwischenziel 


Berechnete Reichweite 


EinfluB auf die Routenwahl oder auf den Vor- 
schlag von Zwischenzielen (Tankstellen) 


Uhrzeit, Funkuhr 


TIM-Meldungen, Berechnung der geschatzten 
Ankunftszeit, Selektion von relevanten Ver- 
kehrsmeldungen, EinfluR auf die Routenwahl 
(z. B. ist die Verkehrsdichte oft zeitabhangig) 


Bisherige Fahrt / Standzeiten (Ruhepau- 
sen) 


EinfluS auf die Routenwahl oder auf den Vor- 
schlag von Zwischenzielen (Raststatten, Mo- 
tels, Hotels) 


Variable Fahrzeugdaten, wie Fahrt mit An- 
hanger, Fahrt mit Dachgepacktrager 


Einflufc auf die Routenwahl, da dies mit einer 
Geschwindigkeitsbegrenzung oder einer Sper- 
rung / Freigabe fur bestimmte StraBenab- 
schnitte einhergehen kann (z. B. Sperrung fur 
Anhanger oder Mindestgeschwindigkeit nicht 
erreichbar) 


Konstante Fahrzeugdaten, wie Abmessun- 
gen, zulassiges Gesamtgewicht, Fahrzeu- 
gart (z. B. LKW), zulassige oder tatsachli- 
che Hochstgeschwindigkeit 


Einflufc auf die Routenwahl, da dies mit einer 
Geschwindigkeitsbegrenzung oder einer Sper- 
rung / Freigabe fur bestimmte StraBenab- 
schnitte einhergehen kann (z. B. Spernjng fur 
Brucken oder UnterfQhrungen) 



Die Tabelle zeigt verschiedene Daten, die nur im zweiten System gewonnen werden und an sich nur technische Be- 
triebszustande des Fahrzeugs betreffen. Diese Daten werden nun zusatzlich im ersten System rur sich daraus ergebende 
Anzeigen, Empfehlungen, Fahrtroutenanderungen, AbhilfemaBnahmen und dergl. verwendet. 

Eine dritte Ausfuhrungsform der Erfindung besteht darin, daB nur im ersten System gewonnene und verwertete Daten 
zusatzlich im zweiten System verwertet werden. Das ist sinnvoll, wenn aufgrund von besonderen Umstanden in der Na- 
vigation technische MaBnahmen im Fahrzeug notwendig oder zweckmaBig sind, eine Erleichterung fiir den Fahrer dar- 
stellen oder eine Anpassung der Fahrzeugfunktionen an die Navigauonsumstande bewirken, die zum Beispiel ein uner- 
fahrener Fahrer nicht kennt oder vergiBt. Beispiele dafur sind in der folgenden Tabelle 3 dargestellt. 
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TabeLle 3 



1. System NAV 
Radio / FIS 


2. System TBF 
Fahrzeug-Daten 


Standort, Strecken- / StraSen- 
zustand, Stau-, Nebel-, Glatt- 
eiswarnungen 


Wahl der Ges<tfiwindigkeit / Geschwindigkeitsgrenzen (z.B. 
innerorts uber Tempomat), Einstellung der Fahrwerkab- 
stimmung bzw. Reifendruck (z. B. bei schlechten Wegstrek- 
ken), Einstellung des Getriebes (z. B. bei Steigungen), Ein- 
stellung der Anti-Schlupf-Regelung (z. B. bei Glatteis), 
Schalten des Standlichtes (z. B. automatisches Einschalten 
wahrend der Fahrt in skandinavischen Landem), Schalten 
des Fahrlichtes Oder Abblendlichtes (z. B. automatisches 
Schalten Einschalten in Tunneln und Parkgaragen), Schal- 
ten des Femlichtes (z. B. automatisches Abschalten inner- 
orts), Schalten der Nebelschlufcleuchte / Nebelscheinwerfer 
(z. B. aiutomatisch gemafl Sichtverhaltnissen) 


Route 


Schalten des Fahrtrichtungsanzeigers (z. B. automatisch 
vor dem Abbiegen) 


Hohe uber N.N. 


Einstellung der Motorabstimmung 



10 
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Vorzugsweise ist die Verkniipfung der beiden Systeme so ausgebildet, daB ein im zweiten System ermittelter Daten 25 
uber einen Betriebszustand des Fahrzeugs im ersten System eine sich daraus ergebende, im funktionellen oder logischen 
Zusammenhang stehende oder hilfreiche Anzeige fiir die Navigation auslost. Zum Beispiel kann der im zweiten System 
ermittelte zur Neige gehende Benzinvorrat ira ersten System eine Navigationsanzeige zu der nachstgelegenen oder noch 
erreichbaren Tankstelle auslosen. 

Ebenso kann die Verknupfung der beiden Systeme so ausgebildet sein, daB ein im ersten System ermittelter Zustand 30 
betreffend die Navigation automatisch im zweiten System eine sich daraus ergebende, notwendige oder zweckmaBige 
MaBnahme fiir den technischen Betriebszustand des Fahrzeugs auslost. Zum Beispiel kann, wenn im ersten System das 
Befahren einer StraBe ermittelt wird, bei der eine Geschwindigkeitsbegrenzung besteht, das erste System so auf einen 
Tempomaten im zweiten System einwirken, dafi die Hochstgeschwindigkeit des Fahrzeugs automatisch auf die maximal . 
zulassige Geschwindigkeit begrenzt wird. 35 

Zeichnungen 

Die Erfindung wird im folgenden erganzend anhand der beigefugten Zeichnung erlautert. Darin zeigen 
Fig. 1, 2 eine erfindungsgemafi ausgebildete Vorrichtung gemaB der ersten Ausfuhrungsform der Erfindung, 
Fig. 3, 4 eine erfindungsgemafi ausgebildete Vorrichtung gemaB der zweiten Ausfuhrungsform der Erfindung, 40 
Fig. 5, 6 eine erfindungsgemafi ausgebildete Vorrichtung gemaB der dritten Ausfuhrungsform der Erfindung, 
Fig. 7, 8 ein Beispiel fiir eine neue Funktionalitat mit Einbindung von Servicestorungen in das Navigationssystem, 
Fig. 9-1 1 ein weiteres Beispiel, das zeitlich auf das Beispiel gemaB den Fig. 7, 8 folgen kann und 
Fig. 12 ein Blockbild zur Erlauterung der Verknupfung der einzelnen Komponenten uber Bussysteme. 
In Fig. 1 wird eine Auswerteinheit 1 fur die Navigation NAV von einem Geber 2 fiir die Fahrzeuggeschwindigkeit VF 45 
gesteuert. Die Blocke 1 und 2 stellen also das genannte erste System dar. Eine Auswerteinheit 3 fur Fahrzeugfunktionen 
TBF wird von einem Geber 4 fur die Fahrzeuggeschwindigkeit VF gesteuert. Die Stufen 3, 4 stellen also das beschrie- 
bene zweite System dar. Diese beiden Systeme fur die Navigation und die Fahrzeugfunktionen arbeiten also unabhangig 
voneinander. 

In Fig. 2 arbeiten die Stufen 3, 4 wie in Fig. 1. Der Geber 2 von Fig. 1 ist indessen nicht mehr vorhanden. Stattdessen 50 
werden die Daten von dem Geber 4 von der Auswerteinheit 3 zu der Stufe 1 fiir die Navigation NAV weitergeleitet. Die 
gestrichelte Darstellung zeigt auch die andere mogliche Alternative, bei der die Daten von dem Geber 4 von einer Aus- 
werteeinheit 1 zu der Stufe 3 fiir die TBF weitergeleitet werden. Es ist ersichtlich, daB in der Ausfiihrung gemaB Fig. 2 
der Geber 2 entfallt, wodurch eine Einsparung an Kosten und Raumbedarf erzielt wird. Die Fig. 1, 2 entsprechen somit 
der beschriebenen ersten Ausfuhrungsform der Erfindung. Im Gegensatz zu Fig. 1 sind also in Fig. 2 die beiden Systeme 55 
miteinander verknupft, indem ein Datenaustausch zwischen der Auswerteinheit 3 im zweiten System und der Auswert- 
einheit 1 im ersten System erfolgt. 

In Fig. 3 wird die Auswerteinheit 3 fiir die Fahrzeugfunktionen von dem Geber 4 fiir die Tankfiillung TK gesteuert. 
GemaB Fig. 4 ist ein Ausgang der Auswerteinheit 3 mit einem Eingang der Auswerteinheit 1 verbunden. Die Daten uber 
die Tankfiillung, die an sich nur fiir die Einheit 3 vorgesehen sind, werden also zu der Einheit 1 weitergeleitet. Dort kon- 60 
nen diese Daten fiir weitere Funktionen zusatzlich ausgenutzt werden, ohne daB die Einheit 1 dafur zusatzliche Geber be- 
notigt. Auch hier erfolgt wieder ein Datenaustausch zwischen der Auswerteinheit 3 und der Auswerteinheit 1. Dabei 
werden jedoch im Gegensatz zu Fig. 1, 2 der Auswerteinheit 1 Daten zugefuhrt, die sonst in der Auswerteinheit 1 nicht 
vorhanden sind und somit neue Funktionen im ersten System ermoglichen. Die Fig. 3, 4 stellen also eine Ausfiihrung der 
beschriebenen zweiten Ausfuhrungsform der Erfindung dar. 65 

In Fig. 5 wird die Einheit 1 fur die Navigation NAV von einem Geber 2 fiir die Fahrstrecke FS gesteuert, wahrend die 
Einheit 3 fiir die Fahrzeugfunktionen und der Geber 4 unabhangig davon arbeiten. Fig. 6 zeigt ansich den gleichen Auf- 
bau wie Fig. 5. Jedoch werden die von dem Geber 2 stammenden Daten von der Stufe 1 uber die Leitung 8 zusatzlich der 
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Einheit 3 fur die Fahrzeugfunktion zugefuhrt. Dadurch konnen Fahrzeugfunktionen in Abhangigkeit von bestimmten 
Umstanden der Fahrtroute gesteuert werden, wie es in der Tabelle 3 bereits dargestellt ist. 

In Fig, 7 wird wahrend einer Zielfuhrung oder Navigation auf der Karte 9 die aktuelle Fahrzeugposition P durch ein 
Dreieck und die dem Fahrer empfohiene Fahrtroute durch die dicker gezeichnete StraBenfuhrung 10 angezeigt. Es sei an- 
5 genommen, daB wahrend der Fahrt der Kraftstoffvorrat langsam zur Neige geht. Bei einem bestimmten Restvorrat, er- 
mittelt durch einen Geber im zweiten System, erscheint ein Hinweis mit verschiedenen Auswahlmoglichkeiten im Sinne 
des ersten Systems. 

Fig. 8 zeigt einen derartigen Hinweis mit verschiedenen Optionen, die sich aus dem bevorstehenden Kraftstoffmangel 
ergeben. Der Menupunkt "Nachste auf Route" kann vorzugsweise gewahlt werden, wenn der Fahrer keinen Umweg in 

10 Kauf nehmen will. Die Option "Auswahl aus Liste" eignet sich insbesondere, wenn bestimmte Tankstellenketten bevor- 
zugt werden. Bei der Option "Auswahl aus Karte" laBt sich eine beliebige angezeigte Tankstelle auswahlen. Ist der Kraft- 
stoffvorrat so gering, daB eine Panne befurchtet werden muB, kann "Nachste in Umgebung" gewahlt werden. Es sei an- 
genommen, daB in diesem Beispiel als Option "Nachste auf Route" gewahlt wurde, so daB die nachste Tankstelle auf der 
urspriinglich geplanten Route als Zwischenziel angezeigt wird. 

15 Fig. 9 zeigt die Karte 9 mit der eingeblendeten gewahlten Tankstelle Tl . Dariiberhinaus werden hier als Zusatzinfor- 
mation auch andere Tankstellen in der Umgebung eingeblendet. Kurz vor dem Erreichen der Tankstelle erscheint eine 
Hinweismaske, aus der verschiedene Tankinformationen hervorgehen. 

Fig. 10 zeigt eine derartige Hinweismaske mit verschiedenen Daten, die fur den Tankvorgang nutzlich sind. Der Fah- 
rer kann zum Beispiel entscheiden, ob vollgetankt oder nur eine bestimmte Menge nachgefullt wird, unter Berucksichti- 

20 gung der noch zu fahrenden Strecke, der vorhandenen Geldmittel und dergl. 

Fig. 11 zeigt, daB nach dem Tanken die geplante Zielfuhrung entsprechend der dick gezeichneten StraBenfuhrung 10 
fortgesetzt wird. 

Fig. 12 zeigt ein Beispiel fur eine schaltungsmafiige Verknupfung der beschriebenen Komponenten iiber Bussysteme. 
Dargestellt sind die die Daten liefernde Sensorik S. eine Stufe fur Komfortfunktionen KF, die Auswerteinheit 1 fur Ra- 

25 dio/Navigation NAV gemaB dem genannten ersten System, die Auswerteinheit 3 fur Fahrzeuginformationen TBF gemaB 
dem genannten zweiten System, eine Mobilfunkstufe MF, ein GPS-Geber und ein sogenanntes Kombiinstrument 11 zur 
optischen Anzeige verschiedener Daten. Die optische Anzeige fiir den Fahrer kann fur bestimmte Daten auch durch eine 
akustische Information erganzt oder ersetzt werden. Die Verbindung der Komponenten kann in vorteilhafter Weise iiber 
den oft schon vorhandenen sogenannten CAN-Bus erfolgen. Gegebenenfalls konnen Umsetzer zwischen mehreren vor- 

30 handenen Bussystemen wie zum Beispiel Innenraum-, Motor-, Komfortbus eingesetzt werden. 

Patentanspruche 

1. Vorrichtung zur Steuerung und Uberwachung eines Fahrzeugs mit einem ersten und wenigstens einem zweiten 
35 System jeweils zur Auswertung von Daten, wie Radio-Fahrerinformationen im Sinne einer Standortbestimmung 

und/oder Navigationshilfe, technische Betriebszustande des Fahrzeugs, oder weitere Telematikdaten, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB die Systeme derart miteinander verkniipft sind, daB die von einem einzigen Geber (4) gelieferten 
Daten in beiden Systemen fur unterschiedliche Zwecke ausgewertet werden. 

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB Daten, die sowohl in dem ersten System als auch in 
40 dem zweiten System verwertet werden, von dem Geber (4) einer Auswerteinheit (1) im ersten System und einer 

Auswerteinheit (3) im zweiten System zugefuhrt werden. 

3. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB Daten, die technische Betriebszustande des Fahr- 
zeugs betreffen und an sich nur im zweiten System ausgewertet werden, zusatzlich einer Auswerteinheit (1) im er- 
sten System zugefuhrt werden und dort neuartige Funktionen zur Standortbestimmung und/oder Navigationshilfe 

45 auslosen. 

4. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB Daten, die Radio-Fahrerinformationen fiir eine 
Standortbestimmung und/oder Navigationshilfe betreffen und an sich nur im ersten System verwertet werden, zu- 
satzlich einer Auswerteinheit (3) im zweiten System zugefuhrt werden und dort neuartige Funktionen fur technische 
Betriebszustande des Fahrzeugs auslosen. 

50 5. Vorrichtung nach Anspruch 3 oder 4, dadurch gekennzeichnet, daB die zusatzlichen Funktionen in einer opti- 

schen Anzeige, einer akustischen Information, einer Reaktion des Fahrzeugs, einer Umschaltung im Fahrzeug, einer 
Anpassung der Fahrweise und dergl. bestehen. 

6. Vorrichtung nach Anspruch 2, 3 oder 4, dadurch gekennzeichnet, daB der Geber (4) mit einer Daten- Auswertein- 
heit (3) in einem der Systeme und ein das Datum fuhrender Ausgang dieser Auswerteinheit (3) mit einer Daten- Aus- 

55 werteinheit (1) in dem anderen System verbunden ist. 

7. Vorrichtung nach Anspruch 2, 3 oder 4, dadurch gekennzeichnet, daB der Geber (4) parallel mit den Eingangen 
von zwei Daten-Auswerteinheiten (1, 3) in den beiden Systemen verbunden ist. 

8. Vorrichtung nach Anspruch 1 , dadurch gekennzeichnet, daB die Verknupfung der beiden Systeme so ausgebildet 
ist, daB ein im zweiten System ermitteltes Datum iiber einen Betriebszustand des Fahrzeugs im ersten System eine 

60 sich daraus ergebende, im funktionellen oder logischen Zusammenhang stehende Beeinflussung oder Anzeige fiir 

die Navigation auslost. 

9. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB die Verknupfung der beiden Systeme so ausgebildet 
ist, daB ein im ersten System ermittelter Zustand betreffend die Navigation automatisch im zweiten System eine sich 
daraus ergebende, notwendige oder zweckmaBige MaBnahme fur den technischen Betriebszustand des Fahrzeugs 

65 auslost. 
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